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Czujnik do pomiaru lepkosci oSrodkéow cieklych

. |

Przedmiotem wynalazku jest czujnik do pomia-
ru lepkosci osrodkéw cieklych przy pomocy fal
§cinania.

Znane sg czujniki do pomiaru lepko$ci osrod-
kow cieklych w postaci krystalicznych przetwor-
nikow &warcowych i w postaci péifalowych ply-
~f magnetostrykcyjnych, ktéorych dzialanie opar-
te jest na efekcie piezoelektrycznym i magneto-
strykeyjnym. Znane czujniki stanowig plytke
magnetoskrykecyjng, posiadajgcg ksztalt piytki
prostokatnej, przy czym jej wymiary poprzeczne
sa znacznie wieksze od grubo$ci. Drgania plytki
wzbudzone sg przy wykorzystaniu efektu magne-
tostrykcyjnego plytki.

Plytka drgajgca zanurzona w cieczy pobudza w
niej fale poprzeczne, ktére zanikaja wskutek im-
pedancji mechanicznej oSrodka badanego, zaleznej
od jego lepkosci.

Znane czujniki sg wrazliwe na dzialanie zew-
netrznych czynnikéw mechanicznych i ze wzgledu
na efekt magnetostrykcyjny posiadaja ograniczone
zastosowanie w zakresie temperatury pomiaru,
ograniczonej punktem Curie i czestotliwos$ci.

Celem wynalazku jest opracowanie czujnika do
pomiaru lepkosSci oSrodkow cieklych przy pomocy
fal Scinania, ktéry nie posiada wad i niedogod-
noSci znanych czujnikéw i pozwala na pomiar
lepkosci niezaleznie od temperatury i dla dowol-
nej czestotliwosci.
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Cel ten zostal osiggniety przez zbudowanie czuj-
nika, ktéry posiada sonde wykonana z metalu lub
tworzywa w postaci ksztalki wieloramiennej naj-
korzystniej w postaci tréjramiennej lub cztero-
ramiennej, zamocowanej na stale w korpusie za
pomocy osi przechodzgcej przez $§rodek polaczen
ramion sondy. Kofice dwéeh ramion sondy umiesz-
czone sg w szczelinach glowicy ukladu odbiorcze-
go drgan, a elementy tkiadu pobudzenia drgan
w postaci elektromagneséw lub kélek zebatych sa
usytuowane po zewnetrznej stronie koficow tych
samych ramion. Sonda wykonana z materialu fer-
romagnetycznego pobudzana jest do drgan poprzez
elektromagnesy, za§ sonda wykonana z materiatu
nieferromagnetycznego pobudzona jest do drgan
przez kélka zebate.

Uklad odbioru drgan sondy sklada sie¢ z glowicy
magnetycznej odbierajacej drgania sondy, prosto-
wnika zasilajagcego, wzmacniacza i lampy oscylos-
kopowej. Wynalazek zostanie blizej objasniony na
przykladzie wykonania pokazanym na rysunku,
na ktérym fig. 1 przedstawia schemat blokowy
czujnika, fig. 2 — sonde w plaszczyznie drgan z
elementem impulsowego ukiadu pobudzenia drganit
i ukladu odbiorczego drgan, fig. 3 — odmiane

‘sondy zaopatrzonej w czwarte ramie z elementem

ukladu pobudzania drgan w postaci kélek zeba-

tych, a fig. 4 przedstawia urzgdzenie odbioru

drgan sondy. >
Czujnik sklada sie (fig. 1) z sondy 1 impulsowe-
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go urzgdzenia pobudzenia drgan 2 i urzadzenia
odbioru drgan 3 sondy. Sonda 1 przedstawiona
wraz z elementem pobudzenia i glowicg odbioru
drgan (fig. 2) sklada sie z ramion 4, 5 pobudzenia
drgafi i ramienia 6 wytwarzania fal §cinania.
Przez $rodek polaczenn ramion 4, 5, 6 przechodzi

o§ 8, ktéra zamocowana jest na stale do korpusu

9 czujnika. .

Ramiona 4, 5 sondy pobudzone sg impulsowo do
drgafh przez chwilowe pole magnetyczne wywo-
tane elektromagnesami 10, 11 impulsowego ukladu
pobudzenia drgaf. Drgnia ramion sondy 4, 5, prze-
twarzajgq sie na drganie podluine w miejscu po-
laczen ramion 4, 5, 6 pobudzajac do drgafi podiuz-
nych pozostale ramie 6, ktére w czasie pomiaru
zanurzone jest w cieczy badanej i wywoluje w
niej fale $cinania. Dwa elekKtromagnesy 10, 11
impulsowego ukladu pobudzenia drgan przymo-
cowane sg w korpusie 9 w sasiedztwie po zew-
netrznej stronie koficow ramion 4, 5 sondy. Uklad
odbiorczy drgan sondy sklada sie z przedstawio-
nej na fig. 4 glowicy odbiorczej 12 z dwoma szcze-
linami 15, 16, w ktérych umieszczone sg kofice

ramion 4, 5 sondy. Glowica 12 zasilana jest pra-

dem stalym z prostownika 18. Wskutek drgah ra-
mion 4, 5 w uzwojeniu glowicy 12 wywolana jest
sila elektromotoryczna, ktorej amplituda jest pro-
porcjonalna do amplitudy drgah ramion 4, 5, ktd-
ra po wzmocnieniu przez wzmacniacz 17, podana
" jest na okladki odchylajace lampy oscyloskopo-
-wej 19.

Impulsowy uklad pobudzenia drgan w jego od-
mianie przedstawiony jest na fig. 3, skitada sie
z k6t zebatych 13, 14, ktére napedzane sg silni-
kiem elektrycznym o regulowanej iloSci obrotéw.
Kota zebate 13, 14 umieszczone s3 w korpusie 9
"w sgsiedztwie szczytéw ramion 4, 5 w takiej od-
legloSci od krawedzi ramion 4, 5, ze w czasie
obrotu uderzaja zebami kofice ramion 4i 5 i wy-
woluja drgania giete tych ramion. Odmiang im-
pulsowego ukladu pobudzenia drgaf stosuje sie
w przypadku sondy 1 wykonanej z materialu nie-
ferromagnetycznego.

Odmiana czujnika przedstawiona na fig. 3 skla-
da sie z sondy z dodatkowym ramieniem 7. Ra-
miona 4 i 5 pobudzone do drgah -pobudzajg w
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miejscu polgczenn ramion 4, 5, 6, 7 do drgan giet-
nych ramiona 6, 7. Odmiane czujnika stosuje sie
do badania cieczy matolepkich.

Ramie 6 sondy przedstawionej na fig. 2 zanu-
rza sie w badanej cieczy. Pobudzone do drgafi
ramie 6 wywoluje w cieczy fale Scinania. Wskutek
reakcji osrodka i zwrotnego dzialania ramienia 6
na ramiona 4, 5 sila elektromotoryczna wywotlana
w uzwojeniu glowicy 12 bedzie malala wykladni-
czo z czasem. Pole obrazu przebiegu sily ele-
ktromotorycznej wywolanej ruchem drgajacym
sondy w glowicy 12, otrzymane na lampie oscylo-
skopowej 19, jest zalezne od tlumienia drgan ra-
mienia 6 w cieczy badanej. W przypadku cieczy
newtonowskich mozna wyznaczyé lepko§¢ w jed-
nostkach ab.solutnych a dla wszystkich innych cie-
czy lepkosprezystych mozna wyznaczyé lepkosé
pozorna.

W przypadku odmiany czujnika ramiona 6, 7
sondy przedstawionej na fig. 3 zanurza sie w ba-
danej cieczy. Pobudzone do drgan gietnych ra-
miona 6 i 7 wywoluja w cieczy fale S$cinania.
Wskutek reakcji oSrodka i zwrotnego dziatania
ramipn 6 i 7 na ramiona 4 i 5, sila elektromoto-
ryczna wywolana ruchem drgahh ramion 4 i 5
maleé¢ bedzie wyktadniczo z czasem. Wynik po-

‘miaru odczytuje sie na ekranie lampy oscylosko-

powej. Czujnik ten stosuje sie do badan matolep-
kich cieczy. ’

Zastrzezenie patentowe

Czujnik do pomiaru lepkos$ci oSrodkow cieklych
przy pomocy fal $cinania znamienny tym, ze son-
da (1) wykonana z metalu lub tworzywa w posta-
ci ksztaltki wieloramiennej najkorzystniej w po-
staci trojramiennej lub czteroramiennej zamoco--
wana jest w korpusie (9) na stale za pomoca osi
przechodzacej przez $rodek polaczehn trzech lub
czterech ramion (4), (5), (6), (7) sondy, ktérej kon-
ce dwoch ramion (4), (5) umieszczone sg w szcze-
linach (15), (16) glowicy (12) ukladu odbiokczego
drgan (3), a elementy ukladu pobudzenia drgan
(2) w postaci elektromagneséow (10, 11) lub kétek
zebatych (13, 14) sg usytuowane po zewnetrznej
stronie koncéw tych samych ramion (4), (5).
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